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Abstrak— Pada penelitian ini dikembangkan 
sistem pengunci ketinggian untuk Quadcopter. 
Penelitian dan pengembangan sistem kontrol 
merupakan fokus utama dalam membangun 
sistem pengunci ketinggian untuk Quadcopter ini.  
Berbagai sistem kontrol didesain, diuji, dan 
dianalisis performansinya hingga didapatkan 
sistem kontrol dengan parameter-parameter 
handal untuk sistem ini. Pada paper ini disajikan 
desain, pengujian, dan analisis performansi 
antara sistem neural network backpropagation 
dengan data training hasil respon kontrol fuzzy 
dan sistem kontrol fuzzy-pid. Quadcopter sendiri 
dipilih untuk dikembangkan dalam penelitian 
dikarenakan banyak aplikasi membutuhkan 
kemampuan Quadcopter yang dapat melakukan 
Vertical Take Off and Landing (VTOL). 
Quadcopter sendiri memerlukan sebuah kontroler 
(KK2.0) yang mengatur kecepatan 4 buah rotor. 
Namun pada kontroler KK2.0 ini sendiri 
mempunyai kekurangan, yaitu tidak adanya fitur 
altitude lock. Fitur altitude lock dalam paper ini 
didesain dan diprogram dengan menggunakan 
neural network backpropagation dan fuzzy-pid 
controller dan menggunakan sensor ultrasonik 
SRF05 sebagai acuan ketinggian. Dari 
perbandingan data terbang kedua sistem kontrol 
tersebut, didapatkan hasil dari sistem Neural 
Network lebih baik dengan osilasi  11 cm. 
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I. PENDAHULUAN 
Saat ini sering dijumpai  banyak orang  
memainkan quadcopter menggunakan remote 
control dikarenakan pengendalian quadcopter 
sangat mudah. Mudahnya pengendalian quadcopter 
ini dikarenakan quadcopter bergerak dengan sistem 
VTOL (Vertical Take Off and Landing) yang tidak 
membutuhkan landasan terbang. Prinsip terbang 
VTOL mempunyai keuntungan lebih banyak dari 
prinsip terbang lainnya (Bouabdallah, Murrieri, & 
Siegwart, 2004).  
Quadcopter dapat dikategorikan sebagai 
Unmanned Aerial Vehicle (UAV) dikarenakan 
Quadcopter tidak memerlukan pilot untuk 
menerbangkan di dalamnya (Salih & Moghavvemi, 
2010).  Sebuah quadcopter dapat dikendalikan 
menggunakan R/C (Remote Control) ataupun 
terbang secara otomatis. Quadcopter memiliki 3 
buah motion gerak, yaitu pitch, roll, dan yaw.   
(Salih & Moghavvemi, 2010).  
Sebuah quadcopter  dapat terbang dengan 
menggunakan yang disebut dengan flight controller. 
Dengan flight controller, data RX (receiver remote 
control) diubah sedemikian rupa agar dapat 
menggerakkan keempat motor brushless sehingga 
menghasilkan pergerakan quadcopter yang 
diinginkan.  Flight controller yang popular 
digunakan adalah flight controller KK2.0. KK2.0 
ini memiliki kekurangan yaitu tidak mempunyai 
kemampuan untuk altitude lock sehingga tidak bisa 
menjaga ketinggian di titik tertentu. Oleh karena itu 
diperlukanlah sebuah kontroler baru agar bisa 
digunakan untuk mengatur ketinggian agar stabil. 
Pada penelitian sebelumnya sudah 
dikembangkan dan dioptimasi tiga buah sistem 
kontrol, yaitu sistem kontrol yang paling sederhana 
PID [4], sistem kontrol Fuzzy [5][6], dan sistem 
kontrol T2-Fuzzy [7]. Dari ketiga sistem kontrol 
tersebut, T2-Fuzzy yang paling optimal menjaga 
ketinggian Quadcopter. Kemudian penelitian 
selanjutnya mengembangkan sistem kontrol Fuzzy-
PID dan Neural Network Backpropagation.  Pada 
paper ini membandingkan hasil kinerja sistem 
kontrol Fuzzy-PID dan Neural Network 
Backpropagation. Pada makalah (paper) ini 
mempresentasikan kebaruan (novelty) komparasi 
sistem altitude lock menggunakan sistem kontrol 
Fuzzy-PID dengan sistem Neural Network 
Backpropagation. Penulisan makalah ini disusun 
dalam 4 sub pembahasan, yaitu spesifikasi 
Quadcopter yang digunakan, desain sistem kontrol 
Fuzzy-PID dan sistem Neural Network 
Bacpropagation, analisis performansi sistem 
kontrol  kedua sistem, dan simpulan.  
 
II. SPESIFIKASI QUADCOPTER 
Sistem Quadcopter altitude lock didesain untuk 
dapat bekerja di berbagai jenis Quadcopter. Berikut 
spesifikasi Quadcopter yang digunakan pada 
penelitian ini. (1) Frame: Whirlwind FY450, berat 
280 g, (2) Flight Controller: KK2.0, (3) Electronic 
Speed Controller (ESC): ZTW Spider 30 A Opto,               
(4) Motor Brushless: NTM Prop Drive 1000 KV,              
(5) Propeller: Dji 10x4.7 berbahan plastik.  
Sistem pengabelan komponen-komponen 
tersebut jika digunakan standar pada umumnya 
